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図 2 埋め立て量の計測データ 
 







































送受信を，マイコンボードと行う．GPS は FURUNO 社製の
GP1850WF を用い，アンテナは同じく FURUNO 社製品 GPA017
を用いる．GPS からは日付，時刻，緯度，経度，衛星測位状
態を取得する必要があるので，NMEA0813 のフォーマットに






行う．無線 LAN は屋外遠距離通信が可能な Allied Telesis
社製の WR-54ID を用いる．WR-54ID は IEEE802.11a/b/g 規格
対応であり，本研究で扱うデータ量は少なく，遠距離通信










































































[2] HYDROBIKE Water Bike 
http://www.hydrobikes.com/ 
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